








Рисунок 2 – Пульсовая волна 
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Одним из основных узлов антропоморфного робота является 
захватное устройство [1]. Оно позволяет взаимодействовать роботу с 
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физическим миром, надежно захватывать предмет, удерживать его в 
процессе перемещения, при этом, не нанося ущерба удерживаемому 
предмету. 
В настоящее время большинство захватов антропоморфных роботов 
основано на применении системы рычагов или тросиковой передачи, 
которые имеют ряд недостатков. Принцип работы заключается в подаче 
управляющего сигнала на серводвигатель, который либо приводит в 
движение систему рычагов или шестерен, либо тянет тросик, который 
поворачивает фаланги пальцев. 
Целью настоящей работы является разработка конструкции захвата 
антропоморфного робота и системы управления для него. 
Для решения некоторых недостатков в разработке используется 
гидравлический привод фаланг пальцев, специальные конструкции 
поворотных гидродвигателей [2] и гидромагистралей, интегрированных в 
фаланги пальцев захвата. 
В ходе решения поставленной задачи была разработана 
кинематическая схема захвата антропоморфного робота, структурная схема 
системы управления, представленная на рисунке 1, принципиальная 
гидравлическая схема, произведено моделирование системы в MATLAB. 
 
 
Рисунок 1 – Структурная схема  
системы управления захватом антропоморфного робота 
 
В состав захвата робота входят: ладонь, 5 пальцев, состоящих 
каждый из трѐх фаланг, 15 поворотных гидродвигателей, 15 
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пропорциональных гидравлических распределителей, 15 датчиков угла 
поворота, 20 датчиков тактильного усилия, 30 датчиков давления, датчики 
температуры 20 штук, система управления захватом, система 
электрического питания, насос, электропривод насоса. 
Захват антропоморфного робота позволяет осуществлять: захват 
предметов различной формы и размеров, ручное управление оператором с 
задающего устройства копирующего типа, отражение усилий от 
манипулятора на руку оператора через задающее устройство (силовая 
загрузка), передавать тепловые ощущения оператору. 
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 Усилители биопотенциалов (УБП) являются распространенными 
узлами в биотехнических системах, регистрирующие электрические 
сигналы с биообъекта и использующиеся в различных целях, например, в 
системах управления протезами. В зависимости от задач, которые 
возложены на УБП, данные изделия реализуются не всегда одинаково с 
точки зрения конструктивной и схемотехнической реализации. В процессе 
разработки зачастую требуется компромиссное решение, что требует от 
конструктора системного и творческого подхода помимо имеющихся 
знаний. 
Оценить возможные и неочевидные пути реализации УБП в 
системах управления протезами – цель данного исследования.  
